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水中物体追跡システムの開発―Ⅰ*
-システムの構成 と問題点につ いて-
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The Development of an Underwater  Object-tracking System  -I
- The Structure and Problems of the  System-
Shigekatsu NAKANE, Tadashi  IMAGAKI, Akira  NAKAMURA  , 
 Tsuneo  AOYAMA and  MaSaji GODA
  A convenient transponder-type telemetry system for the successive tracking of underwater ob-
jects was developed. 
 In this system microphone A of a set of two is set up on the ship's side and microphone B 
is suspended from the bouy at the end of the towing-rope. The distance between the two 
microphones and the direction from B to A compose a base line. The distances of the three 
sides of a triangle formed by the transponder and the two microphones are measured by 
converting the ultrasonic propagation time to distance. The bearing of the transponder is 
calculated by the direction of the base line, which is equal to the ship's proceeding course, 
shown by the gyrocompass and the angle of intersection at microphone A's set point. 
 The ship's position is fixed continuously by one of the electronic navigation systems, and 
consequently the position of the object is shown by geographical latitude and longitude. 
 There are some problems to be settled on this system. In this paper, the authors discuss the 
results of the following tests for the problems, i.  e.; (1) the deflection of the base line by the 
yawing of the ship's head while proceeding with automatic steering; (2) the length of time 
while the accurate bearing of the base line is not calculated due to the curvature of the 
towing rope caused by altering the course; (3) the accuracy of fixes by electronic navigation 
systems (Decca and Loran C), which are considered the most suitable accurate systems for 
this plan.
海洋 開発に伴な う水中作業において,指 令船や作業
船上 でダイバ ーや ロボ ヅ トの位置 を確認 し,そ れ らの
移 動状況 を把握す る必要があ る.ま た,生 物の行動 ・
生態 の研究 において 日周移動や泪游等,種 固有の行動
に加え,外 部刺戟に対す る反 応や群構成 等に関する個
体行動の解 明が不可欠であ る.こ れ らの水中における
移動物体 の追跡 には,今 日では超音波 によるテ レメ ト
リー方式 が広 く応用 されている.
作業範 囲が狭 い場合や特定 できるときには,受 信装
置を定置 して水中物体の位置を確認す る方法 が用 いら
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Fig．　5　Fixes　by　Loran－C　（5970　chain　X－Y　pair，　solid　dots），　Decca　（7C
　　　　　　　pair，　solid　square）　and　horizontal　sextant　angle　method　（open　dots），
　　　　　　　ed　examinatiQn　area，　o　ff　Nagasaki　HarbQr，
chain　Red－Green
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The　wakes　of　“Kakusui”　by　Decca　Navigator　（7　C　chain　R－G　pair，　solid　rhomb）
and　Loran－C　（5｛70　chain　X－Y　pair，　solid　dots）　in　the　ptearranged　examination
area，　o　ff　Nagasaki　Harbor．
　ロランCの記録は電波到達時間差0．1μsec当りの距
離（レーン幅）が広いのと，南北方向の位置の線を形
成するY局（沖縄）信号の不定誤差が±0．02’である
ために，デッカに比べ東西方向に広い幅をもって描か
れている．全体の中心を通る線はほぼ直線となってい
るが，東西方向のばらつきがそのまま水中物体の位置
誤差の原因となる．従って，実験予定海域では，安定
性が高く微小な位置変化をあらわせるデヅカ位置を利
用することが望ましいといえる・
　　　　　　　　ま　　と　　め
　広い範囲を移動する水中物体を小型船で追跡し，連
続的に記録するため，小型簡便な装置の開発を試みた，
この装置は移動物体にトランスポンダをつけ，2個の
マイクロホンのうち1個を曳航して使用し，受信信号
をオンライン処理するタイプのものである．この実用
化に際して考えられる諸問題について実験を行った．
その結果，本装置開発の有効性が示唆されたので，さ
らに実用化にむけての研究と実験を進めることとした．
　今後の問題としては，　測距，測深装置の精度の向
上，システムの簡略化，処理方法の簡素化等が考えら
れる．
　本研究にあたり御協力と御便宜をいただいた長崎大
学水産学部長保田正人教授，日高昇教授，阿部茂夫教
授，矢田殖朗教授，吉村浩助教授の各位および調査船
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